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(54) VERFAHREN ZUM BETRIEB EINES FAHRZEUGS UND FAHRASSISTENZSYSTEM

(67)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
eines Fahrzeugs (4), insbesondere eines autonom be-
treibbaren Fahrzeugs (4). Die Erfindung schlagt dabei
ein Verfahren vor, bei dem das Fahrzeug (4) im Zustand
des Parkens die Notwendigkeit eines Fahrmandvers er-
kennt, und nach Freigabe durch den Fahrer (14) das
Fahrmandver autonom durchfihrt.

Des Weiteren wird ein Fahrassistenzsystem (6) zur
Durchfilhrung des Verfahrens angegeben.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
eines Fahrzeugs, insbesondere eines autonom fahren-
den Fahrzeugs. Des Weiteren wird ein Fahrassistenz-
system zur Durchfiihrung des Verfahrens angegeben.

Stand der Technik

[0002] Die Automatisierung von Fahrfunktionen
schreitet voran. In DE 10 2012 200 625 A1 wird ein au-
tomatisiertes Einparksystem beschrieben, das es dem
Fahrer erlaubt, von auerhalb des Fahrzeugs das Fahr-
zeug eigenstandig einparken zu lassen. Dabei muss der
Fahrer jederzeit Uber eine Fernbedienung das Fahrma-
ndéver kontrollieren und hat die Verantwortung fir das
Fahrmandver. In kritischen Fallen kann er das Mandver
unterbrechen, um mdéglichen Schaden abzuwenden.
[0003] Ein nachster Schritt der Automatisierung ist es,
den Fahrer aus der Verantwortung fir das Fahrmandéver
zunehmen, auch als Highly Automated Parking bezeich-
net. Dabei aktiviert der Fahrer das Manover, muss dieses
aber nicht mehr iberwachen und ist damit nicht mehr in
der Verantwortung. Der Fahrer muss sich gar nicht mehr
in der Nahe des Fahrzeuges aufhalten.

[0004] InUS 9,196,164 B1 wird beschrieben, dass au-
tonom fahrende Fahrzeuge mitihrer Umgebung kommu-
nizieren kénnen. Dabei teilt das Fahrzeug Passanten mit,
dass es diese erkannt hat und wohin es fahren wird. Die
Kommunikation mit der Umgebung istinsbesondere des-
halb erforderlich, da kein Blickkontakt mit dem Fahrer
mehr moglich ist.

Offenbarung der Erfindung

[0005] Die Erfindung sieht ein Verfahren zum Betrieb
eines Fahrzeugs vor, wobei das Fahrzeug im Zustand
des Parkens die Notwendigkeit eines Fahrmandvers er-
kennt, und nach Freigabe durch den Fahrer das Fahr-
mandver autonom durchfiihrt, wobei das Fahrzeug die
Notwendigkeit des Fahrmandvers anhand akustischer
Informationen erkennt.

[0006] Unter Zustand des Parkens wird gemaR einer
Ausfiihrungsform verstanden, dass das Fahrzeug abge-
stelltist. Typischerweise ist es dabei abgeschlossen und
es befindet sich kein Insasse im Fahrzeug. Typischer-
weise ist dabei die Handbremse angezogen. Unter Zu-
stand des Parkens wird gemaR einer weiteren Ausfiih-
rungsform verstanden, dass das Fahrzeug auf dem Weg
zu einem Abstellplatz ist, wobei das Fahrzeug ggf. eine
Wegstrecke zum Abstellplatz autonom fahrt und dann
den Parkvorgang autonom durchfihrt. In allen Fallen hat
sich der Fahrer vom Fahrzeug entferntund kommuniziert
aus der Entfernung mit dem Fahrzeug. Ein Vorteil des
Verfahrens ist, dass der Fahrer des autonom fahrenden
Fahrzeugs nicht zum Fahrzeug zuriickkehren muss, um
das Fahrmandéver durchzufihren.

[0007] Unter autonomes Durchfiihren des Fahrmand-
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vers wird im Rahmen der vorliegenden Offenbarung ver-
standen, dass das Fahrzeug das Fahrmandver selbst-
standig durchfiihrt, was die Langs- und Querfiihrung an-
geht, d.h. das Fahrzeug lenkt und beschleunigt selbst.
Bevorzugt ist vorgesehen, dass das Fahrzeug auch die
Fahrtrajektorie des Fahrmandvers selbststéndig berech-
net. Die Fahrtrajektorie wird dabei typischerweise durch
einen oder mehrere Trajektorienabschnitte gebildet, wel-
che z. B. aus einer Menge von diskreten geometrischen
Elementen ausgewahlt sind, wie Geradenabschnitte,
Kurvenabschnitte und Klothoidenabschnitte.

[0008] Das Fahrmandver wird von einem Fahrassis-
tenzsystem des Fahrzeugs selbststandig durchgefiihrt.
Bevorzugt ist jedoch vorgesehen, dass das Fahrzeug
wahrend der Durchfiihrung des Fahrmandvers externe
Steuerbefehle empfangen kann, damit der Fahrer aus
der Entfernung Korrekturen durchfiihren oder Gefahren-
situationen abwenden kann. Die Steuerung kann auch
durch Personen in der Nahe des Fahrzeugs erfolgen.
[0009] Das Fahrzeug erkennt die Notwendigkeit des
Fahrmanovers anhand akustischer Informationen, ins-
besondere Sprachbefehle. Diese Art der Kommunikation
ist insbesondere sinnvoll, da es eine natlrliche Art der
Kommunikation ist. Sprachbefehle kdnnen durch Park-
platzwéchter, Passanten oder anderen Fahrern an das
autonom fahrende Fahrzeug Gbermittelt werden. Dabei
kann beispielsweise auch vorgesehen sein, dass das Er-
kennen der Notwendigkeit des Fahrmanévers durch ein
Codewort getriggert wird.

[0010] Es kann vorgesehen sein, dass das Fahrzeug
wahrend der Durchflihrung des Mandvers tber Sprache
zurlickkommuniziert, d.h. z.B. dass dem Parkplatzwach-
ter, den Passanten oder anderen Fahrern Uiber Sprach-
ausgaben mitgeteilt wird, dass diese erkannt wurden und
wohin das Fahrzeug fahren wird. Weiterhin kann die Au-
torisierung oder die Nichtautorisierung des Fahrmané-
vers durch den Fahrer zurickkommuniziert werden.
[0011] Das Fahrmanéver umfasst bevorzugt ein Um-
parken oder ein Rangieren des Fahrzeugs. Als Umpar-
ken wird hierin eine Uberfiihrung des Fahrzeugs von ei-
nem ersten Parkplatz auf einen zweiten Parkplatz be-
zeichnet. Als Rangieren wird hierin bezeichnet, wenn das
Fahrzeug ausgehend von einem ersten Parkplatz kurz-
fristig auf eine freie Position fahrt, um spater auf den ers-
ten Parkplatz zurlickzukehren, z. B. nachdem ein weite-
res Fahrzeug eine vom ersten Parkplatz begrenzte Eng-
stelle passiert hat.

[0012] Falls beim Umparken ein besserer Parkplatz
wahrend der Fahrt vom Startpunkt bis zum Ziel frei wird,
kann das Mandver kurzfristig variiert werden.

[0013] Das Verfahren wird beispielsweise auf einem
GroRparkplatz ausgeftihrt. Mit "GroR3parkplatz" wird hier-
in ein Parkplatz fir mehrere Fahrzeuge bezeichnet, zur
Abgrenzung gegen den Begriff "Parkplatz" des Fahr-
zeugs. Der GroRparkplatz kann beispielsweise ein Park-
haus sein. Alternativ hierzu kann der GroR3parkplatz eine
Tiefgarage sein. Der GroRparkplatz kann sich Giber meh-
rere Etagen erstrecken oder auf einer Ebene befinden.
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Er kann beispielsweise ein Gelande vor einem Super-
markt, vor einem Zoo, vor einem Stadion oder Ahnliches
sein.

[0014] Das Verfahren kann beim sogenannten Valet-
Parken durchgefiihrt werden. Hierbei parkt der Fahrer
das Fahrzeug auf einem provisorischen Parkplatz, und
der Parkwachter steuert mittels Sprachbefehlen das
Fahrzeug zum Zielparkplatz. Erfindungsgeman wird das
Fahrmandéver nach Freigabe durch den Fahrer autonom
durchgefihrt.

[0015] Bevorzugtwird dem Fahrer des Fahrzeugs eine
Nachricht ibermittelt, dass das Fahrmandver notwendig
ist. Nach einer Ausfiihrungsform umfasst die Nachricht
mit der Fahrmandverinformation an den Fahrer lediglich
die Nachricht, dass eine, ggf. zeitlich begrenzte, externe
Steuerung des Fahrzeugs mittels Sprachbefehle oder
mittels einer weiteren Fernbedienung durch eine anwe-
sende Person erfolgen soll. Alternativ hierzu umfasst die
Nachricht mit der Fahrmand&verinformation an den Fah-
rer eine Zielangabe des neuen Parkplatzes, beispiels-
weise grafisch dargestellt und/oder mit Angabe der Ent-
fernung zum derzeitigen Parkplatz. Im Falle eines Park-
hauses kann die Zielangabe auch zum Beispiel die An-
gabe der Parkplatznummer, der Parkebene usw. umfas-
sen. In weiteren Ausbaustufen kénnen Fahrer freie Park-
platze in der Umgebung des Fahrzeugs auswahlen.
[0016] Der Fahrer erteilt mittels einer weiteren Nach-
richt die Freigabe, z.B. durch einfaches Bestatigen. Er-
teilt der Fahrer die Freigabe nicht, dann wird kein Fahr-
mandover durchgefiihrt. Nichterteilen der Freigabe kann
dadurch erfolgen, dass keine Antwort des Fahrers erfolgt
oder dass die Freigabe aktiv abgelehnt wird.

[0017] ErfindungsgemalR ist auBerdem ein Fahrassis-
tenzsystem eines Fahrzeugs vorgesehen, mit einem
UbenNachungsmoduI, das eingerichtet ist, im Zustand
des Parkens die Notwendigkeit eines Fahrmanévers
durch Empfang und Auswertung akustischer Informatio-
nen zu erkennen, einem fahrzeugseitigen Kommunika-
tionsmodul, das eingerichtet ist, bei erkannter Notwen-
digkeit eines Fahrmandévers den Fahrer des Fahrzeugs
um Freigabe des Fahrmandvers zu ersuchen, einem ex-
ternen Kommunikationsmodul, das mitdem fahrzeugsei-
tigen Kommunikationsmodul verbunden ist, um mit die-
sem zu kommunizieren, und einem Fahrmodul, das ein-
gerichtet ist, nach Freigabe durch den Fahrer das Fahr-
mandver autonom durchzufiihren.

[0018] Bevorzugt ist das Fahrassistenzsystem zur
Durchfiihrung der hierin beschriebenen Verfahren aus-
gebildet und/oder eingerichtet. Dementsprechend sollen
die im Rahmen der Verfahren beschriebenen Merkmale
entsprechend fir das Fahrassistenzsystem und umge-
kehrtdie im Rahmen des Fahrassistenzsystem beschrie-
benen Merkmale entsprechend flir die Verfahren als of-
fenbart gelten.

[0019] Das Uberwachungsmodul umfasst Mittel zum
Empfang und zur Auswertung akustischer Informatio-
nen, insbesondere in Form von Sprachbefehlen. Die Mit-
tel umfassen beispielsweise ein oder mehrere Mikropho-
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ne und eine Spracherkennungssoftware. Fir die Spra-
cherkennungssoftware kann beispielsweise die Softwa-
re eines Moduls, das im Fahrzeuginnenraum Sprachbe-
fehle entgegennimmt, wieder verwendet werden.
[0020] Das fahrzeuginterne Kommunikationsmodulist
mitdem externen Kommunikationsmodul verbunden und
kann beispielsweise eine Anzeige auf einem das externe
Kommunikationsmodul aufweisenden mobilen Gerat an-
steuern oder eine Sprachnachricht absetzen oder auch
ein Gesprach mit dem Fahrer flihren.

[0021] In einer Ausflihrungsform ist das externe Kom-
munikationsmodul ein Kommunikationsmodul eines mo-
bilen Geréats, beispielsweise ein Laptop, Smartphone,
Tablet, Wearable oder eine Smartwatch. Bevorzugt weist
das mobile Gerat ein Kommunikationsmodul mit Push-
Nachrichtenfunktion auf, besonders bevorzugt mit einer
direkten Antwortfunktion.

[0022] Das externe Kommunikationsmodul weist eine
Eingabeeinheit auf, mittels welcher der Fahrer das Ma-
ndver autorisieren oder ablehnen kann. Die Eingabeein-
heit kann ein Sprachschnittstelle und/oder eine beriih-
rungssensitive Schnittstelle umfassen, aber auch mittels
Eingabegeraten wie Stiften oder ahnliches bedienbar
sein.

[0023] Das Kommunikationsprotokoll zwischen Fahr-
zeug und Fahrer ist im Prinzip beliebig, umfasst jedoch
bevorzugteine Verschlisselung der Kommunikation. Die
Kommunikation kann Uber Internet, LAN, W-LAN, Mobil-
funk usw. erfolgen.

[0024] Das Fahrzeug ist bevorzugt mit weiteren Um-
gebungserfassungseinrichtungen und Kommunikati-
onseinrichtungen ausgestattet. Die Fahrzeugumgebung
und idealerweise zuséatzliche Metainformationen dazu
kénnen von den Umgebungserfassungseinrichtungen
des Fahrzeugs erfasst und interpretiert werden. Umge-
bungserfassungseinrichtungen kdnnen indem Fahrzeug
verbaute Kameras, ein Ultraschallsystem, ein Radarsys-
tem und/oder ein LIDAR-System umfassen. Die erfasste
und interpretierte Fahrzeugumgebung kann dem Fahrer
z. B. als Entscheidungshilfe Gibermittelt werden. Die Um-
gebungserfassungseinrichtung ist bevorzugt bereits im
Serieneinsatz als Teil eines Parkassistenzsystems vor-
handen.

[0025] Die Erfindung umfasst auch die entsprechen-
den Subsysteme zur Verwendung in einem der beschrie-
benen Fahrassistenzsysteme, ndmlich das fahrzeugsei-
tige Subsystem, aufweisend das entsprechend einge-
richtete Uberwachungsmodul, fahrzeugseitige Kommu-
nikationsmodul und Fahrmodul, sowie das externe Sub-
system aufweisend das externe Kommunikationsmodul.
[0026] Die Erfindung umfasst auch Computerpro-
gramme, umfassend Befehle, die bewirken, dass eines
der zuvor beschriebenen Fahrassistenzsysteme oder
Subsysteme die entsprechenden Schritte eines der zu-
vor beschriebenen Verfahren ausfiihrt. Bei dem Compu-
terprogramm kann es sich beispielsweise um Module zur
Implementierung des Fahrassistenzsystems oder eines
Subsystems hiervon in einem Fahrzeug oder auf einem
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mobilen Gerat handeln.

[0027] Die Erfindung umfasst auch ein computerles-
bares Medium, auf dem das Computerprogramm gespei-
chert ist. Das Computerprogramm kann beispielsweise
auf einem permanenten oder wiederbeschreibbaren
Speichermedium, auf einer CD-ROM, DVD, Blu-ray Disc
oder einem USB-Stick gespeichert sein. Zusatzlich oder
alternativ dazu kann das Computerprogramm auf einer
Computereinrichtung wie etwa auf einem Server oder
einem Cloud-Computing-System zum Herunterladen be-
reitgestellt werden, z.B. Uber ein Datennetzwerk wie das
Internet, oder eine Kommunikationsverbindung wie etwa
eine Telefonleitung oder eine drahtlose Verbindung.

Vorteile der Erfindung

[0028] Neben der Information des autonomen Fahr-
zeugs Uber seine Absichten an die Umgebung, wie bei-
spielsweise in der US 9,196,164 B1 beschrieben, wird
mit der vorliegenden Erfindung die Kommunikation zwi-
schen Umgebung und Fahrzeug relevant. Falls ein au-
tonom fahrendes Fahrzeug im Parkzustand in eine so-
genannte Deadlock-Verkehrssituation, d.h. eine ver-
klemmte Verkehrssituation, verwickelt ist, kann dem
Fahrzeug Uber Sprachbefehle mitgeteilt werden, wohin
es fahren soll, um die Deadlock Situation aufzulésen.
[0029] Ein Vorteil ist, dass der Fahrer des parkenden
Fahrzeugs nicht zum Fahrzeug zuriickkehren muss, um
die Situation aufzulésen. Der Fahrer erhalt lediglich eine
entsprechende Nachricht auf seinem Smartphone, um
die angeforderte Aktion freizugeben.

[0030] Fir Fahrzeuge, die ein Mikrofon aufweisen,
zeigt die Erfindung eine weitere Anwendung auf, einen
zusatzlichen Use Case.

Kurze Beschreibung der Zeichnung

[0031] Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in der
folgenden Zeichnung dargestellt und in der nachfolgen-
den Beschreibung ndher erlautert.

[0032] Es zeigt:

Figur 1 einen GroRparkplatz mit einer Deadlock-Situ-
ation.

Ausfiihrungsformen der Erfindung

[0033] Figur 1 zeigt ein auf einem Grof3parkplatz 2 ge-
parktes erfindungsgemaR ausgestattetes Fahrzeug 4.

[0034] Das erfindungsgemaR ausgestattete Fahrzeug
4 weist ein Fahrassistenzsystem 6 auf, das typische
Hardwarekomponenten wie Recheneinheiten, Speiche-
reinheiten, Bussysteme und Kommunikationsschnittstel-
len umfasst. Das Fahrassistenzsystem 6 umfasst aulRer-
dem ein Uberwachungsmodul 8, das eingerichtet ist, im
Zustand des Parkens die Notwendigkeit eines Fahrma-
ndévers zu erkennen. In der dargestellten Ausflihrungs-
form umfasst das Uberwachungsmodul 8 zu diesem
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Zweck ein Mikrophon, welches die Umgebungsgerau-
sche aufnimmt. Weiterhin umfasst das Uberwachungs-
modul 8 eine Spracherkennungssoftware zur Auswer-
tung der akustischen Informationen des Mikrophons.
[0035] Das Fahrassistenzsystem 6 umfasst weiterhin
ein fahrzeugseitiges Kommunikationsmodul 10, das
funktionell mit dem Uberwachungsmodul 8 verbunden
und eingerichtet ist, bei erkannter Notwendigkeit eines
Fahrmanoévers den Fahrer 14 des Fahrzeugs 4 um Frei-
gabe des Fahrmandvers zu ersuchen.

[0036] Hierzu kommuniziert das fahrzeugseitige Kom-
munikationsmodul 10 mit einem externen Kommunikati-
onsmodul 12, welches der Fahrer 14 bei sich tragt. Im
Rahmen der vorliegenden Offenbarung wird das externe
Kommunikationsmodul 12 zum Fahrassistenzsystem 6
hinzugezahlt.

[0037] DerFahrer 14 befindet sich nach dem Abstellen
des erfindungsgemaR ausgestatteten Fahrzeugs 4 nicht
mehr in dessen Nahe, typischerweise auch nicht mehr
in Sichtweite. Die Kommunikation des fahrzeugseitigen
Kommunikationsmoduls 10 mit dem externen Kommu-
nikationsmodul 12 findet beispielsweise Uber eine Inter-
netverbindung statt. Das externe Kommunikationsmodul
12 kann als ein Kommunikationsmodul eines mobilen
Geréats ausgebildet sein.

[0038] Das Fahrassistenzsystem 6 umfasst weiterhin
ein Fahrmodul 16, das eingerichtet ist, nach Freigabe
durch den Fahrer 14 ein autonomes Durchfiihren des
Fahrmandévers zu veranlassen. Hierzu Ubernimmt das
Fahrmodul 16 bekanntermalen Beschleunigen, Brem-
sen und Lenken des erfindungsgemal ausgestatteten
Fahrzeugs 4.

[0039] Das erfindungsgemaR ausgestattete Fahrzeug
4 umfasst auBerdem eine Umgebungserfassungsein-
richtung 18, die beispielsweise Ultraschallsensoren, Ra-
darsensoren, Kameras oder LIDAR-Sensoren umfasst.
Die Umgebungserfassungseinrichtung 18, wie auch die
weiteren Komponenten des Fahrassistenzsystems 6
kénnen in weiteren Fahrassistenzanwendungen einge-
setzt werden, z. B. zur Totwinkelerfassung, als Tempo-
oder Spurassistent, Parkassistent, usw.

[0040] Das erfindungsgemaR ausgestattete Fahrzeug
4 parkt auf dem GroRparkplatz 2 auf einem ersten Park-
platz 20.

[0041] Aufdem Grol3parkplatz 2 sind weitere Fahrzeu-
ge 4a auf weiteren Parkplatzen 20a geparkt.

[0042] In der dargestellten Situation bilden zwei falsch
abgestellte Fahrzeuge 4b mit dem erfindungsgeman
ausgestatteten Fahrzeug 4 eine Engstelle 22. Ein vor-
beifahrendes Fahrzeug 4c kann die Engstelle 22 nicht
passieren.

[0043] Der weitere Fahrer des vorbeifahrenden Fahr-
zeugs 4c fordert das erfindungsgemal ausgestattete
Fahrzeug 4 auf, zu rangieren, um die Engstelle 22 zeit-
weilig frei zu machen.

[0044] Das Uberwachungsmodul 8 des erfindungsge-
mafl ausgestatteten Fahrzeugs 4 erkennt den Sprach-
befehl des weiteren Fahrers des vorbeifahrenden Fahr-
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zeugs 4c, die Engstelle 22 zeitweilig frei zu machen und
sendet Uiber das fahrzeugseitige Kommunikationsmodul
10 eine Anfrage anden Fahrer 14. Nach dessen Freigabe
rangiert das erfindungsgemal ausgestattete Fahrzeug
4 selbststandig, d.h. es lasst das vorbeifahrende Fahr-
zeug 4c vorbei und fahrt zurlick auf seinen Parkplatz 20.
[0045] In einer alternativen Ausfihrungsform fordert
der weitere Fahrer des vorbeifahrenden Fahrzeugs 4c
das erfindungsgeman ausgestattete Fahrzeug 4 auf, um-
zuparken, um die Engstelle 22 dauerhaft frei zu machen.
Das Uberwachungsmodul 8 des erfindungsgemaR aus-
gestatteten Fahrzeugs 4 erkennt den Sprachbefehl des
weiteren Fahrers des vorbeifahrenden Fahrzeugs 4c,
umzuparken und sendet Uiber das fahrzeugseitige Kom-
munikationsmodul 10 eine Anfrage an den Fahrer 14.
Nach dessen Freigabe parkt sich das erfindungsgemaf
ausgestattete Fahrzeug 4 selbststandig um, z. B. auf den
freien Parkplatz 20b in der Nahe.

[0046] Die Erfindung ist nicht auf die hier beschriebe-
nen Ausfiihrungsbeispiele und die darin hervorgehobe-
nen Aspekte beschrankt. Vielmehr ist innerhalb des
durch die Anspriiche angegebenen Bereichs eine Viel-
zahl von Abwandlungen mdglich, die im Rahmen fach-
mannischen Handelns liegen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betrieb eines Fahrzeugs (4), wobei
das Fahrzeug (4) im Zustand des Parkens die Not-
wendigkeit eines Fahrmandvers erkennt, und nach
Freigabe durch den Fahrer (14) das Fahrmandver
autonom durchfiihrt, wobeidas Fahrzeug (4) die Not-
wendigkeit des Fahrmandvers anhand akustischer
Informationen erkennt.

2. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass dem Fahrer
(14) des Fahrzeugs (4) eine Nachricht Ubermittelt
wird, dass das Fahrmand&ver notwendig ist und der
Fahrer (14) mittels einer weiteren Nachricht die Frei-
gabe erteilt.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Fahrma-
ndéver ein Umparken oder Rangieren des Fahrzeugs
(4) umfasst.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Verfah-
ren auf einem GroRparkplatz (2) ausgefihrt wird.

5. Fahrassistenzsystem (6) eines Fahrzeugs (4) mit ei-
nem Uberwachungsmodul (8), das eingerichtet ist,
im Zustand des Parkens die Notwendigkeit eines
Fahrmandvers durch Empfang und Auswertung
akustischer Informationen zu erkennen, einem fahr-
zeugseitigen Kommunikationsmodul (10), das ein-
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10.

gerichtet ist, bei erkannter Notwendigkeit eines
Fahrmandvers den Fahrer (14) des Fahrzeugs (4)
um Freigabe des Fahrmandvers zu ersuchen, einem
externen Kommunikationsmodul (12), das mit dem
fahrzeugseitigen Kommunikationsmodul (10) ver-
bunden ist, um mit diesem zu kommunizieren, und
einem Fahrmodul (16), das eingerichtet ist, nach
Freigabe durch den Fahrer (14) das Fahrmandver
autonom durchzuflhren.

Fahrassistenzsystem (6) nach Anspruch 5, dadurch
gekennzeichnet, dass das externe Kommunikati-
onsmodul (12) ein Kommunikationsmodul eines mo-
bilen Gerats ist.

Fahrzeugseitiges Subsystem zur Verwendung in ei-
nem Fahrassistenzsystem (6) nach einem der An-
spriiche 5 oder 6.

Externes Subsystem zur Verwendung in einem
Fahrassistenzsystem (6) nach einem der Anspriiche
5 oder 6.

Computerprogramm, umfassend Befehle, die bewir-
ken, dass ein Fahrassistenzsystem (6) nach einem
der Anspriiche 5 oder 6, ein fahrzeugseitiges Sub-
system nach Anspruch 7 oder ein externes Subsys-
tem nach Anspruch 8 die entsprechenden Schritte
eines der Verfahren nach einem der Anspriiche 1
bis 4 ausflhrt.

Computerlesbares Medium, auf dem das Computer-
programm nach Anspruch 9 gespeichert ist.
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